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ABSTRACT 
 
This research analyses an auto-tuning PID controller using multiple integrations method. The 
purpose of the research is to analyse the ability of auto-tuning PID controller in using multiple 
integrations method as a method that able to find PID parameter to reach magnitude optimum kriterion; 
a condition where a closed-loop magnitude frequency response equals onr and output response using 
software. The research is done towards two waves references that are step and square wave with motor 
DC characteristics equation as an object arranged so responses suit reference wave. The research 
method uses literature study and simulation. The result from simulation of auto-tunning PID controller 
using multiple integrations method in DC motor based on parameter K, Ti, and Td in steady state error 
avarage points are 0,02 from reference wave. 
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ABSTRAK 
 
Penelitian ini menganalisa sebuah auto-tuning kontrol PID menggunakan metode multiple 
integrations. Tujuan dari penelitian ini adalah untuk menganalisa kemampuan auto-tuning control PID 
menggunakan metode multiple integrations sebagai suatu metode yang mampu mencari parameter PID 
untuk mencapai magnitude optimum kriterion yaitu kondisi di mana closed-loop frekuensi magnitudo 
respon sama dengan satu dan respon output dengan menggunakan software. Penelitian dilakukan 
terhadap dua buah sinyal referensi yaitu sinyal step dan sinyal kotak dengan persamaan karakteristik 
motor dc sebagai objek yang diatur agar respon sesuai dengan sinyal referensi. Metode penelitian ini 
menggunakan studi pustaka dan simulasi. Hasil yang diperoleh dari simulasi auto-tuning kontrol PID 
menggunakan metode multiple integrations pada motor DC yaitu nilai parameter-parameter K, Ti dan Td 
dengan nilai rata-rata steady state error sebesar 0.02 dari sinyal referensi. 
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